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l'on veut co»..rv e r des prdci.ions e l ev5es (d. l. ordre ^ 
" ■""**•>• «- *»* * u t UU„ * 
vrxllage, et done lourd et encombrant . 
5 ce Brohl a Un ^ ^ 1,invention e3t Precisement de resoudre 

:c; r ce * - e de reP , rage POSitionne , 

l olv ^ meSUre tr ^-n 9 ionnelle du 

type precxte. oux perraette d , augmenter 1# volume 

^ de la machxne tout en conservant une precision elevee 

Mais 1'invention n'est pas limit§9 a cette 

rJ£ de 1 invention est de concevoir un dispositif de 

repSrage positional, ainsi qu'un precede d'utiUsation de 
ce d lspos cif< ^ ^ ^ e on de 

L5 precxsxon la position et 1 'orientation spatiale d'un obw 
dans un referentiel fixe de 1'espace. ' 

Selon 1' invention, le dispositif comporte au 
moxns troxs modules d'emission et de reception, don t au 
moxns un module embarque associe a 1'objet I re l r 

0 .oins deux modules de reference, les Jdules Tan, re i s" 

irieTt™ d ' acguisition et - — ■ 

> - une tete montee sur le socle pour pivoter autour de deux 
axes non paralleles entre eux, 

mentTr PteUr ! * P ° 8iti ° n * 8soci - •« -uve- 

orLL „ ment ^ 13 tgCS aUt ° Ur des axes 

precxtes de pivotement, 

- une source de rayon lumiaeux portee par la tete mobile 

- «ne cible active portee par la tete mobile et d^nt 

rtlT 61eCtriqUe de son eclairement par un 

rayon lumxneux incident issu de la source de 1'L <Z 
autres modules. un des 

Le procSde d' utilisation de ce dispositif com- 



2764992 



porta les Stapes suivantes : 

a) une distance de reference s6parant deux modules, est 
pr^alablement mesur£e et m6moris£e dans 1'unitS centrale, 

b) les modules sont mis deux par deux dans une relation de 
5 point age mutuel selon laquelle, pour chaque pa ire de 

modules, la cible de chacun des deux modules de cette paire 
est 6clairee par le rayon lumineux issu de la source de 
1' autre module et l'unitfi cent rale memorise les deux 
couples d' angles relev6s par les capteurs pour les posi- 
10 tions angulaires correspondantes des tetes mobiles des deux 
modules, 

c) a partir des couples d' angles releves lors de l'6tape b) 
et de la distance de reference m£moris§e, 1' unite cent rale 
calcule la position et 1' orientation de l'objet. 

15 Le dispositif et son proc6d£ d' utilisation selon 

1' invention permettent done de determiner la position et 
1' orientation spatiale d'un objet sans que cet objet ne 
soit reli£ a aucun support m6canique. Cette absence de 
liaison m£canique procure une tres grande liberty de 

20 mouvement a l'objet dont on repere la position. En outre, 
le dispositif ainsi concu est precis, fiable et relative- 
ment peu couteux. Son proc£d§ d' utilisation est ais€ et 
rapide a mettre en oeuvre, ce qui cbnf&re au dispositif un 
' caractere de flexibility Slevee. 

25 Dans le cas oO l'objet a repSrer est une embase 

de machine de mesure tridimensionnelle, cette faculty de 
deplacement libre du support alli6e a la grande precision 
et f iabilit§ de mesure obtenues fait du dispositif selon 
1' invention une solution particuliSrement bien adaptee au 

3C probleme mentionnS pr6c§demment de la limitation des 
volumes mesurables. 

On pourra avantageusement prevoir, dans un souci 
d'economie et d' interchangeabiliti , que tous les modules 
soient identiques . 

3 5 Selon une caractSristique avantageuse de l'inven- 
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tion, chaque cible inclut un gcran de detection photo- 
eiectrique de surface seneiblement plus grande que la 
section du rayon lumineux, pour fournir un signal donnant 
la position de la trace de ce rayon lumineux sur cet §cran. 
5 Ainsi, lors de l'une des Stapes b) et c) , le 

couple d' angles relev6 pour dSfinir la position angulaire 
de la tete d'un module 6clairant la cible d'un autre module 
est combing avec la position de la trace du rayon lumineux 
sur 1' Scran large de cette cible. 
10 On pourra en outre avantageuseraent prevoir que 

lors de l'fitape b) , le rel&veraent de chaque couple d' angles 
fourni par les capteurs de chaque module lorsque la source 
de ce module Sclaire la cible d'un autre module soit 
declenche par le signal dSlivrS par cette cible lorsqu'elle 
15 est Sclairee. 

Dans un mode de realisation particulidrement 
avantageux, le dispositif comporte au moins deux modules 
embarquSs et au moins deux modules de reference. De 
preference alors, les deux modules embarques sont fix6s par 
20 leur socle sur un support commun. 

II devient dSs lors possible d'effectuer un 
repSrage dynamique de 1'objet, au cours duquel chaque 
module embarque est en relation constante de pointage 
mutuel avec un module de reference determine, la t6te de 
25 chaque module d'une paire comportant un module embarque et 
un module de reference en relation de pointage mutuel etant 
pilotee par 1' unite centrale en fonction du deplacement de 
la trace du rayon lumineux issu de sa source sur 1'ecran de 
la cible de 1' autre module. 
30 Le support peut avantageusement §tre equipe de 

moyens pour sa liaison a une embase de machine de mesure 
tridimensionnelle. II peut aussi £tre directement equipe 
d'un palpeur pour former, avec les modules embarques, une 
tete de mesure. 

35 D'autres caracteristiques et avantages de l'in- 
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vention apparaStront plus clairement £ la lumidre de la 
description qui suit de modes de realisation donnfis a titre 
d'exemples non limitatifs. 

II sera fait reference aux dess ins annexes, parmi 

lesquels : 

- la figure 1 est une vue en perspective illus- 
trant un premier mode de realisation de 1' invention, 
applique au repirage positionnel de l'embase d'une machine 
de mesure tridimensionnelle ; 

- la figure 2 est une vue en perspective d'un 
module d' emission et de reception du dispositif selon 
1' invention ; 

- la figure 3 est une vue partielle en perspec- 
tive selon la fldche III de la figure 2 ; 

- la figure 4 est une vue en perspective analogue 
a la figure l, illustrant un second mode de realisation de 
1' invention ; 

- la figure 5 est une vue d'une t£te de mesure 
formee par le support commun equipe de ses deux modules 

20 embarques et d'un palpeur, conformement i une variante du 
mode de realisation de la figure 4. 

La figure l illustre un exemple d' application du 
dispositif de reperage positionnel selon un premier mode de 
realisation de 1' invention. Le dispositif est ici associe 

25 a l'embase 100 d'une machine de mesure tridimensionnelle 
101 portable disposee dans un espace associee a un referen- 
tiel fixe note (Q, X, Y, Z) . Cette machine est constituee 
d'un support 102 et d'un bras deformable 103 comprenant 
plusieurs bras articuies et equipS a son extremite libre 

30 d'un palpeur 104. Plusieurs embases tellee que 100 et 100' 
sont disposees dans 1' espace associe au referentiel fixe 
(0, X, Y, Z) . La machine 101 peut etre deplac6e d'une 
embase a une autre en fonction de la position du point aL 
mesurer, le support 102 etant fix6 sur l'embase 100, 100' 

35 adequate. Des triSdres (0, x, y, z) et (0', x\ y' , z') 
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sont respect ivement asaocies aux embases 100 ec 100' La 
position et l'orientation de ces triedres dans le referen- 
tial fixe (Q, X, Y, Z) sont reperees au moyen du dispositif 
et du procede selon 1' invention. 
5 Le dispositif de reperage selon 1' invention 

comporte une pluralite de modules d'emission et de recep- 
tion qui sont au moins au nombre de trois. Dans l'exemple 
illustre a la figure 1, seuls trois modules sont utilises. 
Parmi ces modules on distingue un module embar que 1 monte 
10 sur le support 102 de la machine de mesure 101 dont on 
souhaite reperer la position et l'orientation dans le 
repere fixe (0, x. Y, Z > , et deux modules de reference 2, 
3 disposes dans l'espace a distance l'un de 1' autre et du 
module embarque l et de facon a ne pas etre alignes avec ce 
15 dernier. Les trois modules sont ainsi disposes aux trois 
sommets d'un triangle. 

Dans l'exemple illustre, l'embase 100 repose sur 
le sol, de sorte que l'axe z est sensiblement vertical, 
c'est-a-dire parallele a l'axe 2 du referentiel fixe de 
l'espace. Bien entendu, 1' invention n'eet pas limitee a 
cette disposition, et l'axe z, ainsi d'ailleurs que les 
axes x et y du referentiel de l'embase 100, pourront etre 
orientSs suivant des directions quelconques dans le 
referentiel fixe (Q, x, Y. Z) . 

Ainsi, dans le cas le plus general, le reperage 
positionnel de l'embase 100, c'est-a-dire de son referen- 
tiel (O, x, y, z) , est subordonnS a la donnee de six 
variables, dont trois variables donnant la position de 
l'origine 0 de ce triedre et trois autres variables donnant 
les cosinus directeurs des axes x, y et z. 

Les trois modules d'emission et de reception l, 
2, 3 sont ici identiques et se composent principalement 
d'un socle 4 et d'une tete mobile 5. 

Comme cela est mieux visible a la figure 2, ie 
35 socle 4 comporte une embase de fixation 55 et, surmontanc 
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cette erabaae, un ensemble 6 formant capteur angulaire, qui 
est ici constitue par uncouple moteur-encodeur ayant un 
arbre de sortie 7 d'axe 7.1. Le moteur electrique delivre 
un signal de retour correspondant a la position angulaire 
5 de son arbre de sortie. Le couple moteur-encodeur 6 exerce 
done une double fonction de moteur et de capteur. 

Une tourelle 8 est montee sur le support 4 pour 
pivoter autour de I'axe 7.1. A la figure 2, on a note fl 
1- angle reperant la position angulaire de cette tourelle 
» autour de I'axe 7.!. En l'espece, la tourelle 8 presents la 
forme d'une equerre et possede une petite branche 9 fixee 
sur 1' arbre 7 du couple moteur-encodeur 6. perpendiculaire- 
ment a I'axe 7.1, et une grande branche 10 s'etendant 
parallelement a I'axe 8. 

Un autre ensemble 11 formant capteur angulaire 
analogue a 1' ensemble 6 precedent, est monte fixe sur 
l'extremite libre de la grande branche 10 de 1' equerre 8. 
Cet autre couple moteur-encodeur ll possede un arbre 12 
d'axe 13 perpendiculaire a la grande branche 10 de 
guerre 8 et done perpendiculaire a I'axe 7.1 de 1' ensemble 
6 du socle 4. En outre, les axes 13 et 7.1 sont ici 
secants. L'arbre 12 traverse une lumiere-14 -menagee dans la 
branche 10 pour supporter la tete mobile S. La tete 5 est 
ainsi montee sur la tourelle 8 pour pivoter autour de I'axe 
13, et sa position angulaire par rapport a cet axe 13 est 
reperge par un angle g. 

En l'espece, la tete mobile 5 possede un plateau 
15 parallele a I'axe 13 de l'ensemble 11 et equipe d'une 
oreille de fixation 16 rigidement fixee sur l'arbre 12. 

Une source 17 de rayon lumineux 18, tel qu'un 
laser, est montee fixe sur le plateau 15 par l'interme- 
diaire d'un support 19. La source 17 est disposee de telle 
sorte que le rayon 18 coupe I'axe 7.1 de l'ensemble 6 et 
soit perpendiculaire a I'axe 13 de l'ensemble u. 

Une cible active 20 est en outre montee sur le 
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plateau 15. Cette cible est ici de forme rectangulaire et 
possdde une face active 21 (visible a la figure 3) d£li- 
vrant un signal Slectrique ttmoignant de son §clairement 
par un rayon lumineux incident 18 issu de la source de 1'un 
5 des autres modules, comme cela sera mieux expliquS ultS- 
rieurement . 

De plus, dans l'exemple illustrS, la face active 
21 de la cible 20 est constitute par la face active d'un 
Scran de detection photo-electrique de surface sensiblement 

10 plus grande que la section du rayon lumineux 18 et dSli- 
vrant un signal tlectrique repr6sentatif de la position de 
la trace 22 de ce rayon lumineux sur cet Scran. On pourra 
par exemple utiliser des capteurs du type PIN-Spot 2D 
fabriquSs par la soci6t£ amtricaine UDT Sensors. 

15 Dans l'exemple d' application illustrt sur la 

figure 1, le socle 4 du module 1 est fix6 sur l'embase 100 
de telle sorte que l'axe 7.1 de pivotement de la tourelle 
8 coincide avec l'axe z du repdre (O, x, y, z) associe a 
l'embase 100. 

20 Les modules de reference 2, 3 reposent, et sont 

tventuellement fix£s, par leur socle 4 sur le sol. 

Des cables de- liaison Slectrique 27, 28, 29 
relient respect ivement les modules 1, 2, 3 & une bolte de 
derivation 30 qui est elle^m§me relite, par 1'intermtdiaire 

25 d'un cSble 31, a une unite centrale d' acquisition et de 
traitement 3 2 ici constitute par un micro-ordinateur . 
Subsidiairement, on notera que la machine 101 peut egale- 
ment etre reliSe, par 1' intermedia ire d'un cable, a l'unitt 
centrale 32. Cette liaison est bien entendu indtpendante de 

30 celle des modules 1, 2, 3 avec l'unite centrale 32. 

Les cables 27, 28, 29, 31 assurent ainsi une 
circulation a double sens des signaux electriques tchangts 
entre 1' unit A centrale 32 et chacun des modules 1, 2, 3. En 
particulier, 1' unite centrale 32 pilote les deux couples 

35 moteur-encodeur 6 et 11 pour commander les pivotements de 
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la t§te mobile 5 autour des axes 7.1 et 13. En retour, les 
positions angulaires de la tete mobile 5 autour des axes 
7.1 et 13, respect ivement relevSes par les couples moteur- 
encodeur 6 et ll, sbnt transmises a 1'unitS centrale 32. 
5 ° n P e ut §galement prSvoir que la mise sous 

tension et hors tension de la source de rayonnement laser 
17 soit commandSe par 1' unite centrale 32. 

Pour repSrer la position du support 102, c'est-a- 
dire de son triddre (0, x, y, z) dans le rSfSrentiel fixe 
10 (n, Y, Z) , on procSde de la maniSre suivante. 

Dans une premiSre Stape, une distance de rSfS- 
rence, telle que celle fi s§parant les deux modules de 
reference 2, 3, est mesuree et m6moris§e dans 1' unite 
centrale 32. Cette mesure permet de fixer l'£chelle 
15 dimensionnelle de rep£rage dans le repdre fixe [Q, x, Y, 
2). 

Tous les modules sont alimentSs et doivent §tre 
mis en rotation pour une procedure d' initialisation (point 
z6ro) . Cette operation peut Stre ef fectu§e par un z£ro 
20 mScanique (mise en but6e) , ou par un passage au-dessus d'un 
point d'indexage du codeur. L' initialisation permet de 
connaitre 1^-angle absolu de chaque axe de rotation par 
rapport a un point zSro Stabli lors du calibrage de 
l'appareil. 

25 Dans une seconde 6tape, les modules sont mis 

successivement deux par deux dans une relation de pointage 
mutuel selon laquelle, pour chaque paire de modules 1, 2, 
3, la cible 20 de chacun des deux modules de cette paire 
est 6clair6e par le rayon lumineux 18 issu de la source 17 

30 de 1' autre module. Dans l'exemple illustr£ par la figure 1, 
les modules 1 et 3 sont en relation de pointage mutuel . 

L' unit6 centrale 32 memorise les deux couples 
d'angles a, £ relevSs par les couples moteur-encodeur 6, ll 
pour les positions angulaires correspondantes des tetes 

35 mobiles 5 des deux modules. 
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La memorisation de chaque couple d' angles 3, £ 
relevS par les elements 6, ll de chaque module lorsque la 
source 17 de ce module eclaire la cible 20 d'un autre 
module peut §tre declenchee manuellement, ou automatique- 
5 rnent par le signal delivr§ par cette cible lorsqu'elle est 
Sclaire'e. 

Enfin, dans une troisieme et derniSre etape, 
1' unite centrale 32 calcule, a partir des couples d' angles 
2, & releves lors de 1' etape b) et de la distance de 
10 reference g memorisee, la position et 1' orientation 
spatiale de l'objet. 

En outre, lors de la deuxiSme ou de la troisieme 
etape, le couple d' angles a , £ releve pour definir la 
position angulaire de la tete 5 d'un module eclairant la 
15 cible 20 d'un autre module, est combine avec'la position de 
la trace 22 du rayon lumineux 18 sur l'ecran large 21 de 
cette cible. On obtient ainsi une bonne precision de mesure 
tout en facilitant le pointage d'une cible d'un module par 
le rayon issu de la source d'un autre module. 
20 0n n °tera cependant qu'il serait egalement 

possible d'utiliser des cibles actives ayant un ecran de 
reception de rayon lumineux plus etroit et transmettant a 
1' unite de traitement eiectronique un simple signal du type 
"tout ou rien" correspondant a un etat d' eclairement ou de 
25 non eclairement de la cible par le rayon lumineux 34. De 
telles cibles actives seraient alors analogues a des 
cellules photo- electriques classiques. Dans ce cas, les 
angles reperant la position angulaire de la tite mobile 
autour de ses deux axes de pivotement seraient directemenc 
transmis a 1' unite centrale sans correction, le signal issu 
des cibles actives ayant alors pour seule fonction de 
temoigner de leur eclairement et, eventuellement, de 
declencher la memorisation du couple d' angles correspon- 
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La figure 4 illustre un autre mode de realisation 
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du dispositif selon 1' invention. Le dispositif comporte ici 
un second module embarque 34 identique aux autres modules 
1, 2, 3. Les deux modules embarques 1 et 34 sont tous deux 
fixes par leur socle 4 sur une face superieure 35 d'un 
support commun 36 de forme oblongue. On a note d la 
distance separant les deux modules embarques i et 34, 
laquelle distance est de preference connue (en fait, elle 
serait calculable par deux mesures successives en mode a 
trois modules dans le cadre d'une phase preliminaire 
d'etalonnage) . On pourra avantageusement utiliser cette 
distance d pour fixer l'echelle dimensionnelle dans les 
calculs de reperage effectues par 1' unite centrale 32, a la 
place ou en complement de la distance D entre les deux 
modules de reference. 

Le support commun 36 possede, en saillie de sa 
face inferieure opposee a la face superieure 35, un pied 37 
de raccordement a une embase 100 de machine de mesure 
tridimensionnelle . 

Grace a ce dispositif a deux modules embarques, 
il est possible de mettre en oeuvre un mode de reperage 
dynamique de l'objet a reperer. Ainsi, dans l'exemple 
illustre, si 1' embase 100 est fixee sur un objet mobile 
(par exemple un moteur a mettre dans une position precise) , 
il est possible de suivre le deplacement de cet objet en 
temps reel, la forme et les dimensions de cet objet ayant 
ete prealablement relevees au moyen d'une machine de mesure 
tridimensionnelle fixee sur 1' embase 100. 

Au cours de ce mode de reperage dynamique, chaque 
module embarque est en relation constante de pointage 
mutuel avec un module de reference determine. La tete S de 
chaque module de chaque paire comportant un module embarque 
et un module de reference en relation de pointage mutuel 
est alors pilotee en fonction du deplacement de la trace 22 
du rayor. lumineux 18 issu de sa source 17 sur 1 'Scran 21 de 
35 la cibie 20 de 1' autre module. Ainsi. dans l'exemple 
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11 lustrg 3 la figure 4, le module embarque i et le module 
de reference 3 se pointent et se "auivent" mutuellement. 
Lorsque le support commun 36 se deplace, la trace 22 du 
rayon IB sur la cible 20 se deplace en correspondance et 
S 1' information sur ce deplacement, re.cae par 1' unite centra- 
le, permet a celle-ci de piloter en consequence la tete 5 
du module de reference 3 pour que le rayon 18 emis par sa 
source 17 suive le module embarque 1 dans son deplacement. 

De meme maniere, 1' information relative au 
10 deplacement de la trace du rayon 18 iasu .de la source 17 du 
module embarque 1 sur la cible 20 du module de reference 3 
permet a 1' unite centrale 32 de piloter la tete 5 du module 
embarque 1 pour que le rayon 18 emis par sa source 17 reste 
pointe sur la cible 20 du module de reference 3. 

Le meme procede de pointage mutuel est applique 
* la paire formee par le module embarque 34 et le module de 
reference 2. 

Dans une variante, illustree a la figure 5, le 
pied 37 n' est plus comme precedemment raccorde a une embase 
d'une machine de mesure, mais est equips inferieurement 
d'un palpeur 38. Le support commun 36 forme ainsi, avec les 
deux modules embarques 1 et 34, une tete mobile de mesure 
permettant d'effectuer directement le reperage de points 
dans 1 ' espace . 

25 L' invention n'est pas limitee aux modes de reali- 

sation qui viennent d'etre decrits, mais englobe au 
contraire toute variante reprenant, avec des moyens 
equivalents, ses caracteristiques essentielles. 

Par exemple, bien qu'il ait ete decrit des dispo- 
30 sitifs dans lesquels lea signaux issus des cibles actives 
sont transmis a 1' unite centrale par des cSbles de liaison 
electrique, il aerait egalement possible d' assurer cette 
liaison au moyen d'un aysteme emetteur-recepteur sans fil. 

Comme cela a ete mentionne precedemment dans la 
35 partie introductive. le fait que, dans les exemples illus- 
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iti appliqufia au reperage positionnel d'une embaae de 

1 ll\f Ii meflUre K. tridlmen8i0nnelle n ' 6St 

1 m lt atxf II sera bien entendu possible d<a PP l iqU er ce 
dispo Slt if et ce proc6d6 , d , autrea dQmaines ^ W ni ~ 

tout ? T m ° ntant 16 ° U 168 m0dule(s) -mbarqufi ( S , sur 
tout autre objet dont on souhaite determiner la position et 
1' orientation dans l'espace. Potion et 

raD . Bi6n qU ' il ait gt6 des dispositifs de 

reperage comportant seulement deux modules de reference il 
sera possible de realiser un dispositif comportant d'aut'res 
modules de reference. Un nombre eleve de modules de 
reference augmente d'ailleurs d'autant la precision du 
reperage. 
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1. Dispositif de repSrage positionnel d'un objet 
(101) dans 1'espace, caract£ris€ en ce qu'il comporte au 
moins trois modules d' Emission et de reception (l, 2, 3 ; 
34), dont au moins un module embarquS (l ; 34) associfi a 
1' objet (101) h repfirer et au moins deux modules de 
r6f§rence (2, 3), les modules €tant reliSs a une unit§ 
centrale d f acquisition et de traitement (32) , chaque module 
comportant : 

- un socle (4), le socle du ou de chaque module embarque 
£tant solidaire de 1* objet (101) a rep§rer, 

- una t§te (5) months sur le socle (4) pour pivoter autour 
de deux axes (7.1, 13) non parallSles entire eux, 

- deux capteurs de position angulaire (6, 11) associ£s aux 
mouvements de pivotement de la t§te (5) autour des deux 
axes prScitSs de pivotement (7.1, 13), 

- une source (17) de rayon lumineux (ia) port€e par la tete 
mobile (5), 

r une cible active (20) port§e par la tete mobile (5) et 
d§livrant un signal Slectrique tSmoignant de son 6claire- 
ment par un rayon lumineux incident (18) issu de la source 
(17) de l'un des autres modules. 

2. Dispositif selon la revendication 1, caracte- 
ris£ en ce que tous les modules d' Emission et de reception 
(1, 2, 3 ; 34) sont identiques. 

3. Dispositif selon l'une des revendi cat ions 
pr€cedentes, caractSrisg en ce que chaque cible (20) inclut 
un 6cran de detection photo-£lectrique de surface sensible- 
ment plus grande que la section du rayon lumineux (18) , 
pour fournir un signal donnant la position .de la trace (22) 
de ce rayon lumineux sur cet ecran. 

4. Dispositif selon la revendication 3, caract£- 
risfi en ce qu'il comporte au moins deux modules embarques 
(1 ; 34) et au moins deux modules de reference (2, 3) . 

5. Dispositif selon la revendication 4 # caracte- 
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ris£ en ce que les deux modules embarqu^s sont fixis par 
leur socle (4) sur un support commun (36). 

6. Dispositif selon la revendication 5, caractS- 
ris£ en ce que le support coramun (3 6) possSde des moyens 

5 (37) pour sa liaison a une embase (100) de machine de 
mesure tridimensionnelle. 

7. Dispositif selon la revendication 5, caracte- 
ris£ en ce que le support commun (36) est 6quipe d'un 
palpeur (38) pour former avec les deux modules embarquSs 

10 (1; 34), une tete de mesure. 

8. ProcedS d' utilisation d'un dispositif selon la 
revendication 1, caractSris£ en ce qu'il comporte les 
etapes suivantes : 

a) une distance de reference (fi ; £) separant deux modules 
15 (1, 2, 3 / 34) est pr€alablement mesuree et m§morisee dans 

l'uniti centrale (32), 

b) les modules (1, 2, 3 ; 34) sont mis deux par deux dans 
une relation de pointage mutuel selon laquelle, pour chaque 
paire de modules, la cible (20) de chacun des deux modules 

20 de cette paire est 6clair§e par le rayon lumineux (18) issu 
de la source (17) de 1' autre module et l'unit§ centrale 
(32) memorise les* deux couples d' angles £) relev^s .par 
les capteurs (6, 11) pour les positions angulaires corres- 
pondantes des tetes mobiles (5) des deux modules, 

25 c) a parcir des couples d' angles {a, &) relevSs lors de 
l'etape b) et de la distance de ref§rence (d) m6moris£e, 
l'uniti centrale (32) calcule la position et l'orientation 
de 1' ob jet. 

9. Procede selon la revendication 8 pour l'utili- 
30 sation. d'un dispositif selon la revendication 3, caracte- 

ris§ en ce que, lors de l'une des Stapes b) et c) , le 
couple d' angles (a, g) relevg pour d€finir la position 
angulaire de la tete (5) d'un module Sclairant la cible 
(20) d'un autre module est combing avec la position de la 
35 trace (22) du rayon lumineux (18) sur 1' Scran large (21) de 
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cette cible (20) . 

10. Proced€ selon l'une des revendicatione 8 et 
9, caractSrisg en ce que, lors de l'6tape b) , le rel&vement 
de chaque couple d' angles (or, £) fourni par lea capteurs 
(6, 11) de chaque module lorsque la source (17) de 
module 6claire la cible (20) d'un autre module ost d£clen- 
ch§ par le signal d£livre par cette cible lorsqu'elle est 
eclairSe . 

11. Proc6d£ selon l'une des revendications 8 et 
9, pour l'utilisation d'un dispositif selon l'une des 
revendications 4 a 7, caract£ris6 en ce qu'il comporte un 
mode de rep€rage dynamique de l'objet, au cours duquel 
chaque module embarque est en relation constante de 
pointage mutuel avec un module de reference determine, la 
tSte (5) de chaque module d'une paire comportant un module 
embarqu£ et un module de reference en relation de pointage 
mutuel Stant pilotSe par 1'unitS centrale (32) en fonction 
du dSplacement de la trace (22) du rayon lumineux (18) issu 
de sa source (17) sur l'6cran (21) de la cible (20) de 
1' autre module de cette paire. 
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